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Prufungsantrag gem. S 44 PatG ist gestellt 

© Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine 

© Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fur eine 
Spinnereimaschine mit einer zentralen Steuereinheit, welche 
Gber einen Bus mit mehreren Sensoren oder Aktoren der 
Spinnereimaschine verbunden sind, wobei eine intelfigente 
Multifunktionsbaugruppe (8) vorhanden ist, welche Gber den 
Bus (3) mit der zentralen Steuereinheit verbunden ist und 
welche einen oder mehrere Eingange (IN, bis 1NJ Oder 
Ausgange (OUT, bis OUT m ) aufweist, von denen zu mind est 
ein Eingang oder Ausgang mit einem Sensor (9, 10) oder 
Aktor (11) verbunden ist Dabei dient die intelligente Multi- 
funktionsbaugruppe (8) tm wesentlichen zur selbstandigen 
Verarbeitung der Signale der Sensoren (9, 10) und Steue- 
rung der Aktoren (11). 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine mit den Merkmalen des Oberbe- 
griffs des Paten tanspruchs 1. 

5 Bei der Steuerung einer Spinnereimaschine, beispielsweise einer Ringspinnmaschine, sind komplexe Steue- 
rungsaufgaben zu bewaltigen und eine VielzahJ von Aktoren und Sensoren in geeigneter Weise anzusteuern. So 
mOssen beispielsweise wShrend des Betriebs einer Spinnereimaschine oftmals mehrere hundert Arbeitsstellen 
hinsichtlich des Auftretens eines Fadenbruchs Oberwacht werden, wobei nach dem Detektieren eines Faden- 
bruchs die betreffende Arbeitsstelle stillgesetzt und das weitere ZufQhren des zu verarbeitenden Materials 

io beispielsweise durch das Aktivieren eines Luntenstopps verhindert werden muB. Gleichzeitig muB dann ein 
Bedienerruf ausgeldst werden und/oder z. B. eine automatische Fadenansetzvorrichtung in entsprechender 
Weise angesteuert werden. 

Zur Verringerung des Verkabelungsaufwandes, der mit der Verbindung jedes einzelnen Sensors oder Aktors 
einer Spinnereimaschine mit der zentralen Steuereinheit der Maschine verbunden ist, wird beispielsweise in der 

15 DE 38 13 945 Al vorgeschlagen, die Sensoren und Aktoren eines Maschinensegments mittels eines Sammelka- 
nals und eines Datenkonzentrators mit der zentralen Steuereinheit zu verbinden, wobei die Datenkonzentrato- 
ren Qber ein Bussystem verbunden sind. 

Nachteilig bei dieser bekannten Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine, welche eine Bussystems 
verwendet, ist jedoch, daB mit einer VergrdBerung einer bestehenden Maschine oder mit einer Erweiterung 

20 einer zunachst nur die notwendigen Grundfunktionen aufweisende Standardmaschine oder mit zusatzlichen 
Ausstattungen und Aggregaten eine hdhere Datenabertragungsrate verbunden ist, so daB das Bussystem von 
vornherein auf eine entsprechende maximale Obertragungsrate ausgelegt werden muB, wenn die Mdglichkeit 
dieser Erweiterung offengehalten werden soli. Dies fQhrt zu einer Erhdhung der Kosten, die dann, wenn keine 
oder nicht alle offengehaltenen Erweiterungsmoglichkeiten verwirklicht werden, nicht gerechtfertigt sind. 

25 Des weiteren fQhren im Fall einer Maschinen vergroBerung oder Funktions- bzw. Ausstattungserweiterung 
einer Maschine die zusatzlich anzusteuernden Aktoren und Sensoren zu einer erheblichen Mehrbelastung der 
zentralen Steuereinheit D.h^ auch die zentrale Steuereinheit muB von vornherein auf die Verarbeitung einer 
entsprechenden Datenmenge, die zum Teil in Echtzeit erfolgen muB, ausgelegt sein, was ebenfalls zu einer 
Verteuerung einer Standardmaschine fQhrt, die in all den Fallen nicht gerechtfertigt ist, in denen diese Kapazitat 

30 nicht ausgeschdpft wird. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine Steuervorrichtung far eine Spinnereimaschine zu 
schaffen, welche bei geringem Verkabelungsaufwand die flexible, einfache und kostengunstige Erweiterung 
vorhandener Maschinen ermoglicht, beispielsweise die VergrdBerung, Ausrustung oder NachrQstung von beste- 
henden Maschinen oder Standardmaschinen mit zusatzlichen Aggregaten. 

35 Die Erfindung Idst diese Aufgabe mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1. 

Durch den Einsatz eines Feldbusses, der zur Kommunikation der zentralen Steuereinheit mit den anzusteu- 
ernden Sensoren und Aktoren der Spinnereimaschine und fakultativ zu deren Stromversorgung dient, und 
mindestens einer intelligenten Multifunktionsbaugruppe mit mehreren Ein- und Ausgangen, ist gewahrleistet, 
daB die Steuervorrichtung flexibel urn zusStzliche Funktionen erweitert oder an andere Erfordernisse, z. B. an 

40 die Erfordernisse einer anderen Maschine, arigepaBt werden kann. Eine Erweiterung der vorhandenen zentralen 
Steuereinheit hinsichtlich einer hdheren Rechenleistung oder eine Abanderung des Feldbusses, z. B. die Erhd- 
hung der maximal mSglichen DatenGbertragungsgeschwindigkeit, ist hierzu praktisch nicht erforderlich. 

In einer Weiterbildung der Erfindung kann die intelligente Multifunktionsbaugruppe derart ausgebildet sein, 
daB diese eine vorbestimmte Anzahl standardisierter Ein- und AusgSnge aufweist, so daB ein und dieselbe 

45 Baugruppe lediglich durch die Verwendung eines anderen Steuerprogramms fur praktisch jeden Steuerungs- 
zweck bei einer Spinnereimaschine einsetzbar ist 

Bei einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung ist diese universell verwendbare intelligente Multi- 
funktionsbaugruppe so ausgebildet, daB deren Steuerprogramm durch Datenubertragung von der zentralen 
Steuereinheit Ober den Feldbus der Spinnereimaschine in den Programmspeicher der Baugruppe geladen 

50 werden kann. 

Zudem kann die zentrale Steuereinheit mittels eines speziellen Programms die anwendungsspezifische Pro- 
grammierung einer weiteren Multifunktionsbaugruppe durch den Benutzer selbst ermdglichen. 

In dieser AusfQhrungsform der Erfindung kann in einer- entsprechenden Weiterbildung das Programm der 
zentralen Steuereinheit, neben der freien Programmierbarkeit, auch die VerknQpfung bestimmter maschinenin- 
55 terner Zustande zur Bewaltigung benutzerspezifischer Steuerungsaufgaben zulassen. 

In einer anderen Ausfahrungsform der Erfindung kann das Programm zur benutzerspezifischen Programmie- 
rung der intelligenten Multifunktionsbaugruppe auch auf einer externen Datenverarbeitungsanlage ablaufen 
und an die Baugruppe durch Einbringen eines entsprechend programmierten Festwertspeichers (z. B. einem 
PROM oder EPROM) oder durch DatenQbertragung Ober eine spezielle Schnittstelle der Baugruppe Qbergeben 
60 werden. 

Weitere AusfQhrungsformen der Erfindung ergeben sich aus den UnteransprOchen. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines in der Zeichnung dargestellten AusfUhrungsbeispieles naher 
erl&utert In der Zeichnung zeigen 

Fig. 1 ein Blockschaltbild der erfindungsgemaBen Steuervorrichtung und 
65 Fig. 2 das Blockschaltbild der Multifunktionsbaugruppe in Fig. 1. 

Fig. 1 zeigt in einem Blockschaltbild schematisch den Aufbau der erfindungsgemaBen Steuervorrichtung fur 
eine Spinnereimaschine am Beispiel einer Ringspinnmaschine. Dabei sind aus Grunden der Einfachheit nicht 
samtliche Steuerungsfunktionen der Maschine dargestellt Die Erfindung wird vielmehr am Beispiel der Steue- 




2 



43 19 485 Al 



rung der Ringbank einer Ringspinnmaschine erlSutert 

Die erfindungsgemaBe Steuervorrichtung besteht aus einer zentralen Steuereinheit 1, welche zumindest die 
Obergeordneten Steuerungsaufgaben, wie das Anfahren und Stillsetzen der Maschine, und die Koordination der 
einzelnen Teilsteuerungsaufgaberu wie z. B. die Steuerung des Streckwerks und der Ringbank der Ringspinnma- 
schine oder die Steuerung einer Fadenansetzvorrichtung, ubernimmt Daneben kann die zentrale Steuervorrich- s 
tung im Bedarfsfall selbstverstandlich auch einzeine Detailsteuerungsaufgaben ausfuhren, wie z. B. das Auslosen 
eines Bedienerrufs im FehJerfalL 

Die zentrale Steuereinheit 1 ist Qber eine Busanschalteeinheit 2, die Teil der zentralen Steuereinheit 1 sein 
kann, rait einem Bus 3 verbunden, der vorzugsweise zur Stromversorgung und zur Datenubertragung von und zu 
den Peripherieeinheiten dient io 

Als Peripherieeinheiten, welche zur Steuerung einzelner Aktoren und Sensoren der Ringspinnmaschine 
dienen, werden Ein/Ausgabeeinheiten 4 verwendet, welche vorzugsweise mehrere standardisierte Ein- bzw. 
Ausgange aufweisen, wie z. B. serielle Schnittstellen, Analogeingange (Erfassen analoger Sensorsignale), Digital- 
eingange (Erkennung digitaler MaschinenzustSnde), Zahlereingange (Frequenzmessung, Geschwindigkeitsmes- 
sungX Analogausgange (Steuersignal fur Umrichter zur Steuerung der Motorendrehzahl) oder Digitalausgange 15 
(Schaltausgange, Steuerung von Schrittmotoren). 

Als Beispiel sind in Fig. 1 eine erste Ein/Ausgabeeinheit 4' und eine zweite Ein/Ausgabeeinheit 4" dargestellt, 
welche jeweils mittels einer Busanschalteeinheit — diese kann selbstverstandlich wieder in die Ein/Ausgabeein- 
heiten integriert sein — mit dem Bus 3 verbunden sind 

Die erste Ein/Ausgabeeinheit 4' ist Qber digitale Eingange mit den Ausgangen jeweils eines Fadenbruchwach- 20 
ters 5 einer Spinnstelle verbunden, welcher beispielsweise bei Auftreten eines Fadenbruchs seinen Ausgang von 
logisch Null auf logisch Eins setzL Insoweit erfolgt bereits im Fadenbruchwachter 5 eine Vorverarbeitung dieses 
Sensorsignals. 

Des weiteren sind mehrere digitale Schaltausgange der Ein/Ausgabeeinheit 4' mit jeweils einer Luntenstopp- 
vorrichtung 6 verbunden, so daO bei Meldung eines Fadenbruchs durch einen Fadenbruchwachter Qber die 25 
Ein/Ausgabeeinheit 4' an die zentrale Steuereinheit 1 diese durch einen entsprechenden Befehl an die Ein/Aus- 
gabeeinheit 4' den betreffenden Schaltausgang und die Luntenstoppvorrichtung aktivieren kann. 

Zusatzlich wird die zentrale Steuervorrichtung 1 einen Befehl zura Stillsetzen des betreffenden Spindelan- 
triebs — hierbei sei eine Ringspinnmaschine mit Einzelspindelantrieb vorausgesetzt — an die Ein/Ausgabeein- 
heit 4" absetzen, welche Qber entsprechende Digitalausgange mit jeweils einem steuerbaren Schalter 7 verbun- 30 
den ist, der zur Unterbrechung der Stromversorgung des betreffenden Spindelantriebs dient 

Die Kommunikation zwischen der zentralen Steuereinheit 1 und den Ein/Ausgabeeinheiten 4 erfolgt dabei in 
der Weise, daB die zentrale Steuereinheit 1 zur DatenQbertragung an die Ein/Ausgabeeinheiten die betreffende 
Ein/Ausgabeeinheit adressiert und anschlieBend durch die Obertragung eines oder mehrerer bestimmter Befeh- 
le einen Ausgang der Ein/Ausgabeeinheit in der gewunschten Weise beeinfluBt. 35 

Aus Grunden des geringeren Aufwandes erfolgt das Einlesen eines bestimmten Eingangs einer Ein/Ausgabe- 
einheit 4 in die zentrale Steuereinheit 1 durch die Anwendung des sog. "serial polling". Hierbei wird in bestimm- 
ten (regelmfiBigen) zeitlichen Abstanden jeweils eine Ein/Ausgabeeinheit nach der anderen adressiert und der 
Zustand insbesondere der Eingange der adressierten Ein/Ausgabeeinheit in die zentrale Steuereinheit eingele- 
sen. 40 

Die interuptgesteuerte Datenubertragung von und zu den Ein/Ausgabeeinheiten ist zwar grundsatzlich 
moglich. Hierdurch werden jedoch die Herstellungskosten der Steuervorrichtung nachteilig beeinfluBt Gleiches 
gilt fQr die Datenubertragung im Sinne des Token-Prinzips, bei dem nicht nur die zentrale Steuereinheit, sondern 
auch jede Ein/Ausgabeeinheit die Funktion eines Busmasters Qbernehmen kann. 

Insoweit handelt es sich bei den vorstehend beschriebenen Ein/Ausgabeeinheiten um Einheiten bekannter 45 
Art, die nicht Qber eine eigene Intelligenz verfQgen und im wesentlichen nur zur Verteilung von Steuerbefehlen 
der zentralen Steuereinheit an die entsprechenden Aktoren und zur Weiterleitung von Sensorsignalen bzw. 
Maschinenzustanden an die zentrale Steuereinheit dienen. 

Neben diesen Ein/Ausgabeeinheiten 4 bekannter Art weist die in Fig, 1 dargestellte, erfindungsgemaBe 
Steuervorrichtung fur eine Spinnereimaschine zusatzlich eine Multifunktionsbaugruppe 8 auf, welche Qber eine 50 
vorzugsweise integrierte Anschalteeinheit 2 mit dem Bus 3 verbunden ist Diese Baugruppe weist, ebenso wie die 
Ein/Ausgabeeinheiten 4, mehrere standardisierte Ein- und Ausgange auf. 

Bei der in Fig. 1 dargestellten Ausfuhrungsform der Erfindung ist ein erster Eingang der Multifunktionsbau- 
gruppe 8 mit einem Sensor 9 fur die Geschwindigkeit der Spindeln verbunden. Im hier vorausgesetzten Fall eines 
Einzelspindelantriebs, aber auch im Fall eines herkSmmlichen Tangentialriemenantriebs, kann dieses Signal aus 55 
der Spannungsversorgung der Antriebsmotoren, insbesondere aus der Frequenz der Stromversorgung, abgelei- 
tet werden, welche Qblicherweise durch einen Frequenzumrichter erfolgt So kann durch die Verwendung eines 
einem Einweggieichrichter nachgeschalteten Schmitt-Triggers ein digitales Signal erzeugt werden, das dem 
Zahlereingang der Multifunktionsbaugruppe zugefQhrt wird und aus dessen Frequenz unter BerQcksichtigung 
der Polanzahl die Motorendrehzahl ermittelt werden kann. 60 

Ein zweiter Eingang der Multifunktionsbaugruppe 8 ist mit einem Sensor 10 zur Erfassung des (absoluten) 
Ist-Wertes der Ringbankposition verbunden. Dieser Sensor 10 liefert beispielsweise ein Analogsignal, das einem 
entsprechenden Analogeingang der Baugruppe 8 zugefQhrt ist 

SchlieBlich ist ein Ausgang der Multifunktionsbaugruppe 8 mit dem Antrieb 1 1 der Ringbank verbunden. 
Dieser Ausgang kann z. B. als Analogausgang ausgebildet sein, welcher Qber einen entsprechenden Steuerein- 65 
gang eines Umrichters die Geschwindigkeit des Elektromotors fur den Ringbankantrieb steuert 

Zur Verbindung der gesamten Steuervorrichtung der Spinnereimaschine mit einer Qbergeordneten Datenver- 
arbeitungsanlage, beispielsweise eines Produktionsleitrechners, weist die Steuervorrichtung eine Anbindungs- 
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einheit 12 auf, welche die Anbindung des maschineninternen Busses an einen Fernbus ermaglicht Dabei kann in 
der Praxis bei der Verbindung von Aktoren und Sensoren einer langen Maschine mit der Zentraieinheit ebenfalls 
der Einsatz eines Fernbusses erforderlich sein. Dieser Fall soli in der Zeichnung jedoch durch den schematisch 
dargestellten Bus 3 umfaBt sein. 
5 Fig. 2 zeigt schematisch den Aufbau der Multifunktionsbaugruppe 8. Das Herzstfick der Baugruppe, namlich 
ein Rechenwerk (CPU=Central Processing Unit) ist tiber eine Schaltungseinheit 13 zur Potentialtrennung und 
eine Busanschalteeinheit 2 mit dem Bus 3 verbunden. Dabei wird durch die Potentialtrennung der nachteilige 
EinfluB von Potentialdifferenzen vermieden. 

Die CPU ist einerseits mit einem vorzugsweise batteriegepufferten Speicher 14 mit wahlfreiem Zugriff (RAM) 

io und andererseits, ebenfalls wieder fiber eine Schaltungseinheit 13 zur Potentialtrennung mit mehreren standardi- 
sierten EingSngen INi bis IN n und Ausgangen OUTi bis OUT m verbunden. 

Im Speicher 14 ist ein Programm zur im wesentlichen selbstandigen Steuerung bestimmter Funktionen der 
Ringspinnmaschine, wie z. B. die vorstehend beschriebene Steuerung der Ringbank, abgelegt, ohne daB hierzu 
jeweils Daten zwischen der zentralen Steuereinheit 1 und der Multifunktionsbaugruppe 8 ubertragen werden 

15 muBten. Diese Kommunikation kann stch daher auf die ubergeordneten Funktionen, beispielsweise Start- und 
Stop-Anweisungen oder die Obertragung von Maschinendaten zur statistischen Auswertung oder Protokoll- 
zwecken, beschranken. 

Zur Steuerung der Ringbank der Ringspinnmaschine wird der Multifunktionsbaugruppe 8, wie vorstehend 
beschrieben, das Signal des Sensors 9 und des Sensors 10 zugefOhrt. Aus dem Signal des Sensors 9 ermittelt die 
20 Multifunktionsbaugruppe mittels einer entsprechenden Programmroutine die Spindeldrehzahl und steuert ab- 
hangig von der Ringbankposition, d. h. dem Signal des Sensors 10, den Ringbankantrieb 11 entsprechend einer 
im Speicher 14 abgelegten Funktion in der gewiinschten Weise an. 

Auf diese Weise laBt sich auch eine Regelung der Ringbankbewegung in Form einer geschlossenen digitalen 
Regelschleife verwirklichen. 

25 SelbstverstSndlich kann die Multifunktionsbaugruppe nicht nur zur Steuerung der Ringbank, sondern auch fur 
eine Vieizahl anderer Steuerungsaufgaben eingesetzt werden, wie z. B. zur Steuerung der des Systems Einzel- 
spindelantrieb-Luntenstopp-Fadenansetzvorrichtung, der (einzeln angetriebenen) Walzen eines Streckwerks 
oder einer automatischen Spulenwechselvorrichtung. 

1st der Speicher 14 der Multifunktionsbaugruppe 8 als RAM ausgebildet, so kann die Steuersoftware der 

30 Baugruppe auch von der zentralen Steuereinheit 1 "gebootet" werden. Aufgrund der meist groBen Datenmen- 
gen und der daraus resultierenden langen Obertragungszeit sollte dieser Vorgang allerdings auf Faile be- 
schrankt werden, in denen dies unvermeidlich ist, z. B. beim Tnstallieren der Maschine oder nach einer langeren 
AuBerbetriebnahme. Kurze Stromausfaile oder ein kurzes Abklemmen der Stromversorgung sollten dagegen, 
wie oben erwShnt, durch eine Batteriepuff erung des Speichers abgefangen werden. 

35 Selbstverstandlich kann der Speicher 14 der Multifunktionsbaugruppe jedoch auch als Nur-Lese-Speicher 
(ROM) oder programmierbarer Nur-Lese-Speicher (PROM) ausgebildet seia Hierdurch wird eine Batteriepuf- 
ferung uberflussig. Ein w Booten w der Steuersoftware ist dann jedoch nicht mehr mdglich, bzw. nur durch den 
Einsatz von sog. EEPROM's (Electrically Erasable Programmable Read only Memory) zu erreichen. 

Des weiteren kann ein Teil des Speichers 14 zur Ablage von bestimmten Parametern reserviert sein, die z. B. 

40 die Ringbankbewegung abhangig von der Art des zu verarbeitenden Materials festlegen. Diese Parameter 
kdnnen dann im Bedarfsfall entweder von der zentralen Steuereinheit an die Multifunktionsbaugruppe ubertra- 
gen werden oder im Speicher 14 sind mehrere Parametersatze abgelegt und die zentrale Steuereinheit flbermit- 
telt nur die Nummer des gewQnschten Parametersatzes. 

Durch die Verwendung einer derartigen intelligenten Multifunktionsbaugruppe wird einerseits die Auslastung 

45 des Bussystems reduziert und andererseits die zentrale Steuereinheit nicht mit weiteren Steueraufgaben bela- 
stet, da insbesondere zeitkritische Prozesse direkt in der Multifunktionsbaugruppe 8 ablaufen kdnnen. Zudem 
wird durch diese MaBnahme die Fehlerwahrscheinlichkeit reduziert, da nicht mehr alle Daten bzw. Signale fiber 
den Bus zwischen der zentralen Steuereinheit und den Aktoren und Sensoren ausgetauscht werden mussen. 
Gleichzeitig wird die einfache Anpassung der Steuervorrichtung, beispielsweise an eine neu entwickelte 

50 Spinnereimaschine, ermdglicht, da durch die programmierbare Ausbildung der Multifunktionsbaugruppe und 
das Vorhandensein mehrerer standardisierter Ein- und Ausgange die Baugruppe die unterschiedlichsten Steue- 
rungsaufgaben bewaitigen kann. Hierdurch wird auch eine Senkung der Entwicklungs- und Produktionskosten 
erreicht, da ein und dieselbe Baugruppe in hoheren Stuckzahlen gefertigt und fur verschiedene Maschinen sowie 
unterschiedliche Steuerungsaufgaben verwendet werden kann. 

55 Die Neuentwicklung bzw. Anderungsentwicklung kann daher im wesentlichen auf die Entwicklung der 
erforderlichen Software fur die zentrale Steuereinheit und die Multif unktionsbaugruppe(n) beschrankt werden. 

In einer Weiterbildung der erfindungsgemaBen Steuervorrichtung wird durch die Verwendung einer separa- 
ten Multifunktionsbaugruppe die benutzerspezifische Anpassung der Spinnereimaschine durch den Benutzer 
selbst ermdglicht: Hierzu kann die zentrale Steuereinheit 1 eine speziell hierfur geeignete Software bereitstellen, 

60 die es dem Benutzer erlaubt, ein Programm fur die separate Multifunktionsbaugruppe zu erstellen. Vorzugswei- 
se ermdglicht diese Software dem Benutzer auch den Zugriff auf bestimmte maschineninterne Zustande, wie 
z. B. die Position der Ringbank, die Spindeldrehzahl etc. Der Benutzer kann damit durch den Erwerb einer 
weiteren Multifunktionsbaugruppe 8 bestimmte fur inn zusatzlich oder in anderer Weise erforderliche Steue- 
rungsaufgaben ldsen. 

65 Allerdings wird La. dem Benutzer der Zugriff auf bestimmte Grundfunktionen der Maschine aus Grunden der 
Garantieleistung und der Produkthaftung verwehrt werden mussen. 

Die nachstehenden Tabellen 1 und 2 verdeutlichen eine Mdgiichkeit zur Realisierung des Programms zur 
Erstellung eines anwenderspezifischen Steuerprogramms. 
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Der Benutzer des Programms erhalt auf einem Display beispielsweise die vorstehenden Tabellen angezeigt 
Dabei dienen die in den Tabellen 1 und 2 enthaltenen Parameter Zi bis Z4 als Platzhalter fur bestimmte 
Maschinenzustande oder Bedingungen, z. B. "Fadenbruchanzeigevorrichtung aktiviert", "Storung automatische 
Fadenansetzvorrichtung", "Spindeldrehzahl > vorbestimmter Wert". Dabei ist es mdglich, dem Benutzer nur 30 
den Zugriff auf bestimmte maschineninterne Zustande zu gestatten und Bedingungen, z. B. "Spindeldrehzahl > 
1 0.000" seibst zu definieren. 

Durch das Eintragen einer Verknupfungsvorschrift, beispielsweise eines logischen Operators (AND, OR, 
NOT), in ein Fetd der Matrix der Tabelle 1 lassen sich ein oder zwei der Parameter Zi bis Z4 verknOpfen und 
einem Ausgang OUT| bis OUT m oder einer weiteren Merkervariable, z. B. Mi bis M4 zuweisen. 35 

Zur weiteren Verknupfung kdnnen dann die Merkervariablen Mi bis M4 auf analoge Weise mittels der Tabelle 
2 verknupft werden. 

Nach dem Eintragen der VerknOpfungen erzeugt das Programm den Code fur das Steuerprogramm, welches 
das Multifunktionsmodul entsprechend den vom Benutzer definierten VerknOpfungen/Bedingungen steuert 

Im Fall des in den Tabellen 1 und 2 dargestelhen Beispiels rein boolscher VerknOpfungen ergibt sich daher 40 
folgendes Verhalten des Multifunktionsmoduls aufgrund des nach diesen Vorschriften erstellten Steuerpro- 
gramms: 

Der Ausgang OUTi des Multifunktionsmoduls wird gemaB der Verknupfungsvorschrift Zi AND Z 2 gesetzt, 
wenn die Maschinenzustande/Bedingungen Zi und Z 2 erfflllt sind 

Der Ausgang OUT 2 wird gesetzt, wenn die Merkervariablen M f und M 2 gesetzt sind (Tabelle 2\ Dabei ist die 45 
Merkervariable Mi gesetzt, wenn die Zustande/Bedingungen Z 2 und Z3 erfullt sind und die Merkervariable M 2 
ist gesetzt, wenn die Zustande/Bedingungen Zi und Z4 erf Qllt sind. Damit ergibt sich die logische Verknupfungs- 
vorschrift OUT 2 ~(Z, AND Z3) AND(Zi AND Z4). 

Auf die vorstehend beschriebene Weise lassen sich also maximal vier Zustande/Bedingungen verknOpfen. 

Selbstverstandlich kann die Anzahl der maximal zu verknOpfenden Zustande/Bedingungen jedoch durch eine 50 
VergrdBerung der Schachtelungstiefe, d. h. durch die Verwendung von weiteren Merkervariablen (zur Verknup- 
fung von Merkervariablen) erhdht werden. 

Dabei kdnnen nicht nur boolsche Operationen, sondern auch beliebige" andere mathematische VerknOpfun- 
gen, wie z. B. die vier Grundrechenarten, verwendet werden. 

Auch kann die Software zur Erstellung des kundenspezifischen Programms fur die weitere Multifunktionsbau- 55 
gruppe nicht nur in der zentralen Steuereinheit bereitgestellt werden, sondern als separate Entwicklungs-Sof t- 
ware zum Ablauf auf extern en Datenyerarbeitungsanlagen ausgebildet sein. In diesem Fall muB das fur die 
Multifunktionsbaugruppe erstellte Programm dann auf einen PROM, EPROM, EEPROM oder dergl. Qbertra- 
gen und dieser dann in die Baugruppe eingesetzt werden. Ist der Speicher als RAM ausgebildet, so kann die 
ubertragung des Programms auch durch eine speziell hierfflr geschaffene Schnittstelle der Baugruppe erfolgen 60 
oder das Programm ilber den Bus 3 von der externen Datenverarbeitungsanlage direkt oder Ober den Umweg 
auf die zentrale Steuereinheit 1 auf die Multifunktionsbaugruppe Qbertragen werden. 

Diese Moglichkeit des Erzeugens eines benutzerspezifischen Steuerprogramms fQr eine Spinnereimaschine 
ist nicht zwangslaufig an die Verwendung eines Multifunktionsmoduls gebunden, obwohl mit dieser Konstella- 
tion ein groBer Teil aller Anwendungsfalle abgedeckt wird. Vielmehr kann ein derartiges Steuerprogramm auch 65 
selbstandtg in der zentralen Steuereinheit 1 ablaufen und beliebige (auch nicht-intelligente) Peripherigerate oder 
Aktoren und Sensoren einer Spinnereimaschine ansteuern, unabhangig davon, ob diese Ober einen Bus oder auf 
andere Weise, z. B. direkt verdrahtet oder drahtlos, mit der zentralen Steuereinheit verbunden sind. 
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Dabei kann das Steuerprogramm nicht nur als selbstandiges Programm, sondern z. B. in Form einer oder 
mehrerer Unterroutinen ausgestaltet sein, welche mit einem Standard-Steuerprogramm zur Steuerung der 
Standard- Maschinenfun ktionen verknupft werden. 

Die vorstehend dargestellte Mdglichkeit das Programm zur Erzeugung des Steuerprogramms auf einer 
externen Datenverarbeitungsanlage ablaufen zu lassen und nur den Code des Steuerprogramms auf die Maschi- 
ne, & h. in die zentrale Steuereinheit zu Ubertragen, laBt sich in diesem Fall selbstverstandlich analog anwenden. 

PatentansprQche 

1. Steuervorrichtung fQr eine Spinnereimaschine mit einer zentralen Steuereinheit, welche Qber einen Bus 
mit mehreren Sensoren oder Aktoren der Spinnereimaschine verbunden ist, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

— zumindest eine intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) vorhanden ist, welche jeweils uber den Bus 
(3) mit der zentralen Steuereinheit (1) verbunden ist und welche jeweils 

— einen oder mehrere Eingange (INi bis IN„) oder Ausgange (OUTi bis OUT m ) aufweist, von denen 
zumindest ein Eingang oder Ausgang mit einem Sensor (9, 10) oder Aktor (11) verbunden ist, 

— wobei die zumindest eine intelligente Multifunktionsbaugruppe (8) zur im wesentlichen selbstandi- 
gen Verarbeitung der Signale der Sensoren (9, 10) und Steuerung der Aktoren (11) dient 

Z Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Multifunktionsbaugruppe (8) ein Rechen- 
werk (CPU) und einen Speicher (14) zur Aufnahme eines Steuerprogramms aufweist 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB das Steuerungsprogramm von der zentralen 
Steuereinheit (1) in den Speicher (14) Iadbar ist 

4. Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB ein Teil des Speichers (14) zur 
Aufnahme eines oder mehrerer Parametersatze dient und daB die Parametersatze von der zentralen 
Steuereinheit (1) auswahlbar oder austauschbar sind 

5. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 2 bis 4 f dadurch gekennzeichnet, daB die Art und Anzahl der 
Eingange (IN, bis IN n ) oder Ausgange (OUT, bis OUT m ) so gewahlt ist, daB die Multifunktionsbaugruppe 
(8) im wesentlichen zur Steuerung samtlicher bei einer Spinnereimaschine auftretender Steuerungsaufga- 
ben einsetzbar ist 

6. Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 2 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die zentrale Steuereinheit (1) 
ein Programm umfaBt, welches die Erstellung eines benutzerspezifischen Steuerprogramms fttr die Multi- 
funktionsbaugruppe (8) durch den Benutzer selbst ermdglicht 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB das Programm der zentralen Steuereinheit 
(1) den Zugriff auf maschineninterne Zustande und deren VerknQpfung ermdglicht 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, daB das Programm nicht auf der zentralen 
Steuereinheit, sondern auf einer externen Datenverarbeitungsanlage abiauft und das benutzerspezifische 
Steuerprogramm mittels einer speziellen Schnittstelle oder Ober den Bus (3) von der externen Datenverar- 
beitungsanlage in den Speicher der Multifunktionsbaugruppe Ubertragen wird. 

9. Spinnereimaschine mit einer Steuervorrichtung nach einem der vorhergehenden Ansprtiche. 
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